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  Sekarang ini perkembangan dunia teknologi semakin pesat. 
Peralatan pada dunia industri pun semakin canggih. Hal ini dapat dilihat 
dari berbagai peralatan yang mempunyai sistem kerja otomatis dan 
memberikan kemudahan dalam melakukan aktivitas manusia sehari-hari. 
Tentunya dengan peralatan yang serba otomatis manusia dapat 
melakukan segala aktivitasnya lebih efisien. Contohnya ialah pintu geser 
otomatis yang merupakan suatu sarana penting dalam s uatu gedung atau 
tempat yang membutuhkan mobilitas tinggi. Pintu merupakan sebuah 
media yang digunakan sebagai jalan untuk masuk dan keluar dari suatu 
ruangan. Tentu akan menjadi tidak efektif apabila dilakukan secara 
manual mengingat akan memakan waktu yang cukup banyak, oleh 
karena itu kami akan membuat perancangan miniatur pintu geser 
otomatis. 
Alat ini dirancang dengan menggunakan kontroler arduino uno, 
sensor passive infra red (PIR), dan motor dc. Komponen pendukung 
lainnya ialah driver relay dan limit switch. Alat ini mampu membuka 
dan menutup pintu secara otomatis ketika ada orang yang akan masuk 
dan keluar. Rancangan ini dibuat dalam bentuk miniatur pintu yang 
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Nowadays technology development has changed the world 
rapidly. Equipments are in the industry even more sophisticated too. 
These could be seen from many equipments that has a working system 
automatically and everyday human daily activities become  easier. For 
example is automatic sliding door. Of course, with fully automated 
equipment that humans can perform their activities more efficientl y. For 
example is the automatic sliding door which is an important tool in a 
building or place that needs high mobility. The door is a medium that is 
used as a way to get in and out of a room. Course it would be ineffective 
if performed manually considering will take considerable time a lot, that 
is why we made a miniature design of automatic sliding doors. 
This tool was designed by using a controller arduino uno, 
passive infra-red sensor (PIR), and dc motors. Other supporting 
components are relay drivers and limit switches. This tool will open and 
close the door automatically when there are people going in and out . It 
was made in the form of a miniature door that the input readable by the 
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1.1 Latar Belakang 
Di jaman sekarang, kehidupan manusia seringkali tidak bisa 
dilepaskan dari perkembangan teknologi yang semakin hari semakin 
bertambah pesat. Hal ini dapat dilihat dari berbagai peralatan yang 
mempunyai sistem kerja otomatis dan memberikan kemudahan dalam 
melakukan aktivitas manusia sehari-hari. Tentunya dengan peralatan 
yang serba otomatis manusia dapat melakukan segala aktivitasnya lebih 
efisien. 
Salah satu contohnya adalah pintu geser yang cara kerjanya 
otomatis. Pintu geser otomatis merupakan suatu sarana penting dalam 
suatu gedung atau tempat yang membutuhkan mobilitas tinggi. 
Contohnya pada gedung perkantoran, swalayan, rumah sakit, dan lain -
lain. Tetapi pada kenyataannya masih ada yang menggunakan proses 
buka tutup pintu secara manual. Tentu hal ini menjadi tidak efektif dan 
efisien apabila diterapkan karena membutuhkan waktu  dan tenaga untuk 
melakukannya, terutama untuk tempat-tempat yang mobilitasnya tinggi 
dan membutuhkan proses yang cepat seperti di tempat pelayanan  publik, 
contohnya pada rumah sakit. Akan menjadi tidak efektif apabila pada 
tempat pelayanan publik masih menggunakan pintu yang prosesnya 
masih manual. Kekurangan lainnya pada pintu manual ini juga 
menyulitkan beberapa orang yang mempunyai kekurangan atau 
berkebutuhan khusus (cacat fisik). 
Maka dari itu terpikirkan untuk membuat perancangan sistem 
secara otomatis yang diperlukan untuk mempermudah masyarakat dalam 
menjalankan aktivitas sehari-hari. Kami merancang suatu sistem untuk 
membuka dan menutup pintu secara otomatis yang menggunakan motor 
sebagai penggeraknya. Proses ini menggunakan arduino uno yang telah 
diprogram sebagai pengolahnya, dan menggunakan passive infra red 
(PIR) sebagai sensornya. Sehingga apabila ada orang yang akan 
melewatinya pintu akan terbuka secara otomatis dan setelah 
melewatinya maka akan tertutup secara otomatis.  
Dengan diterapkannya sistem otomatis ini maka kebutuhan orang 
yang berkebutuhan khusus dapat terpenuhi tanpa merasa terkucilkan. 
Begitu pula bila diterapkan pada rumah sakit, penerapan teknologi ini 





Dilihat dari pentingnya suatu pintu sebagai media yang penting 
dalam suatu tempat. Pada beberapa tempat masih menggunakan pintu 
secara manual, tentu hal ini tidaklah efektif dan efisien mengingat waktu 
dan tenaga yang terbuang untuk melakukan proses yang masih manual. 
Terutama pada rumah sakit yang membutuhkan proses cepat. Proses 
yang masih manual ini juga membuat kesulitan orang berkebutuhan 
khusus di tempat-tempat pelayanan publik. Bagaimana membuat pintu 
geser otomatis yang dapat menjawab permasalahan yang dijelaskan di 
atas dengan menggunakan sensor  passive infra red. 
 
1.3 Batasan Masalah 
Dalam perancangan ini perlu diberikan beberapa batasan  masalah 
dengan harapan agar pembahasan tidak meluas dan menyimpang dari 
tujuan awal. Adapun batasan permasalahan pada tugas akhir ini yaitu: 
a) Simulasi menggunakan miniatur yang telah dibuat  
b) Miniatur yang dibuat menggunakan skala tertentu 
c) Sensor yang digunakan yaitu passive infra red (PIR) 
d) Controller menggunakan arduino uno 
e) Pengaturan tidak dapat digunakan dalam keadaan listrik 
mati 
 
1.4 Maksud Dan Tujuan 
Tujuan kami menuliskan tugas akhir ini adalah: 
a) Membuat rancangan mekanik pintu geser otomatis  
b) Membuat rangkaian sensor PIR untuk mendeteksi input 
c) Membuat rangkaian driver motor untuk mengatur kecepatan 
motor 
d) Membuat miniatur pintu geser otomatis  
 
1.5 Metodologi 
Dalam pelaksanaan tugas akhir yang berjudul Perancangan Pintu 
Geser Otomatis Menggunakan Arduino dan PIR, ada beberapa kegiatan 
yang dapat diuraikan sebagai berikut: 
a) Studi Literatur: Studi ini dilakukan untuk mencari 
penyelesaian masalah di Tugas Akhir ini. Materi yang perlu 
di pelajari adalah data penelitian sebelum-sebelumnya yang 
pernah di lakukan, sistem secara umum dan materi yang 
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terkait dengan sensor PIR, dan arduino uno. Berbagai materi 
sebagai referensi tersebut diperoleh melalui internet, ruang 
baca dan perpustakaan. 
b) Perencanaan Alat: Tahapan ini dilakukan setelah mendapat 
informasi yang cukup dari referensi di atas. Agar 
mempermudah pembuatan alat dengan rapi dan terstruktur. 
Perencanaan meliputi rancangan mekanik pintu geser dan 
rangkaian elektrik PIR, arduino, dan driver relay. 
Pembuatan alat meliputi hardware dan software. Secara 





Gambar 1.1 Sistem sederhana pintu otomatis  
c) Pembuatan dan pengujian alat: Pada pembuatan dan 
pengujian dilakukan dengan menghubungkan masing-
masing hardware dan software secara menyeluruh. Adapun 
parameter pengujiannya sebagai berikut: 
a. Kemampuan perangkat keras (hardware) dalam hal ini 
adalah sensor PIR dalam mendeteksi gerakan dan 
arduino uno dalam mengolah data hasil pembacaan 
sensor yang kemudian diteruskan ke rangkaian driver 
motor. 
b. Pembuatan software dilakukan setelah pembuatan 
hardware selesai dilakukan 
d) Uji Coba dan Analisis Data: Uji coba dilakukan dengan 
percobaan secara langsung dengan menggunakan alat ukur. 
Tiap-tiap alat akan diuji untuk memastikan akurasi alat yang 
dibuat telah tepat. Analisa data dilakukan setelah 
mendapatkan semua data yang dibutuhkan dan mencatat 
data tersebut. 
e) Penyusunan Laporan: Penyusunan laporan dilakukan 
setelah studi literatur dan beberapa data pengukuran yang 
didapat sudah cukup. Pengambilan data meliputi hasil 
pengukuran tegangan power supply dan sensitivitas dari 
sensor PIR. Laporan disusun berdasarkan hasil studi 







pustaka, bimbingan dari dosen pembimbing dan perolehan 
data dari hasil pengujian. 
 
1.6 Sistematika Laporan 
Dalam penyusunan buku laporan Tugas Akhir ini, pembahasan 
mengenai sistem alat yang dibuat dibagi menjadi lima bab dengan 
sistematika sebagai berikut:  
a) BAB I PENDAHULUAN 
Mendiskripsikan tentang latar belakang, rumusan masalah, 
batasan masalah, tujuan, metodologi penelitian yang 
dipakai, sistematika penulisan, serta relevansi.  
b) BAB II TEORI PENUNJANG 
Berisi penjelasan dasar teori mengenai konsep yang 
digunakan dalam Perancangan Pintu Geser Otomatis 
menggunakan Arduino dan PIR. Materi meliputi hardware 
dan software. Hardware antara lain arduino uno, sensor 
PIR,  motor dc, power supply, dan relay. 
c) BAB III PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT 
Pembahasan secara detail perancangan alat meliputi power 
supply, driver motor dan relay dan rancangan mekanik pintu 
otomatis serta perancangan software bahasa pemrograman 
dengan flowchart-nya. 
d) BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA  
Berisi data - data pengujian alat pada hardware secara 
keseluruhan beserta analisanya. Pengujian yang dilakukan 
antara lain power supply, sensor PIR, motor, dan pengujian 
alat secara keseluruhan. 
e) BAB V PENUTUP 
Berisi kesimpulan yang diperoleh dari pembuatan tugas 




Pembuatan perancangan pintu geser otomatis ini memudahkan 
manusia untuk beraktivitas secara efektif dan efisien terutama pada 
tempat-tempat yang membutuhkan proses secara cepat serta dapat 
bermanfaat untuk bahan referensi Tugas Akhir bagi kalangan mahasiswa 
bidang Teknik Elektro, sebagai referensi pembelajaran bagi akademisi, 






Dalam bab ini, akan dijelaskan mengenai peralatan-peralatan 
pendukung yang berkaitan dengan Perancangan Pintu Geser Otomatis 
Menggunakan Arduino dan PIR seperti perangkat keras (hardware) 
antara lain mikrokontroler Arduino Uno, sensor PIR, motor dc, serta 
rangkaian driver relay. Serta perangkat lunak (software) untuk 
memprogram arduino uno yaitu Integrated Development Uno (IDE). 
 
2.1 Mikrokontroler Arduino Uno 
Mikrokontroler adalah suatu chip berupa IC (Integrated Circuit) 
yang dapat menerima sinyal input, mengolahnya dan memberikan sinyal 
output sesuai dengan program yang diisikan ke dalamnya. Sinyal input 
mikrokontroler berasal dari sensor yang merupakan informasi dari 
lingkungan sedangkan sinyal output ditujukan kepada aktuator yang 
dapat memberikan efek ke lingkungan. Jadi secara sederhana 
mikrokontroler dapat diibaratkan sebagai otak dari suatu perangkat yang 
mempu berinteraksi dengan lingkungan sekitarnya. 
Mikrokontroler pada dasarnya adalah komputer dalam satu chip, 
yang di dalamnya terdapat mikroprosesor, memori, jalur input / output 
(I/O) dan perangkat pelengkap lainnya. Kecepatan pengolahan data pada 
mikrokontroler lebih rendah jika dibandingkan dengan PC. Pada PC 
kecepatan mikroprosesor yang digunakan saat ini telah mencapai orde  
GHz, sedangkan kecepatan operasi mikrokontroler pada umumnya 
berkisar antara 1 – 16 MHz. Begitu juga kapasitas RAM dan ROM pada 
PC yang bisa mencapai orde Gigabyte, dibandingkan dengan 
mikrokontroler yang hanya berkisar pada orde byte / Kbyte. 
Mikrokontroler Arduino Uno merupakan platform yang terdiri 
dari software dan hardware. Hardware mikrokontroler Arduino sama 
dengan mikrokontroler pada umumnya hanya saja pada Arduino 
ditambahkan penamaan pin agar mudah diingat. Software Arduino 
merupakan software open source sehingga dapat di-download secara 
gratis. Software ini digunakan untuk membuat dan memasukkan 
program ke dalam Arduino. Pemrograman Arduino tidak sebanyak 
tahapan mikrokontroler konvensional karena Arduino  sudah didesain 
mudah untuk dipelajari, sehingga para pemula dapat mulai belajar 
mikrokontroler dengan Arduino. 
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Arduino Uno adalah sistem mikrokontoler berbasis ATmega 328. 
Kata “Uno” mempunyai arti “satu“ dalam bahasa Italia dan dinamakan 
untuk menandai keluaran yang akan datang dari arduino 1.0. Arduino 
Uno memiliki pin digital input/output sebanyak 14 buah (6 diantaranya 
dapat digunakan sebagai output PWM) , 6 pin analog input , sebuah 
crystal oscillator 16 Mhz , sebuah koneksi USB , jack power , port In-
Circuit Serial Programming  (ICSP) dan tombol reset. Board serta 











Gambar 2.1 Arduino Uno 
 
 
Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Uno 
 
 
No. Deskripsi Spesifikasi 
1 Mikrokontroler ATmega 328 
2 Operating voltage 5V 
3 Input voltage (recommended) 7 – 12V 
4 Input voltage (maximum) 6 – 20V 
5 Digital  input / output (I/O) 14 Pins (6 PWM) 
6 Analog input 6 Pin 
7 DC current per I/O 40mA 
8 DC current 3,3V 50mA 
9 Flash memory 32KB (ATmega 328) 0,5KB bootloader 
10 SRAM 2KB (ATmega 328) 
11 EEPROM 1KB ( ATmega 328) 
12 Clock Speed 16 MHz 
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2.1.1 Input & Output 
Masing-masing dari 14 pin digital pada Uno dapat digunakan 
sebagai input atau output, menggunakan fungsi pinMode(), 
digitalWrite(), dan digitalRead(). Mereka beroperasi di 5 volt. setiap pin 
dapat memberikan atau menerima maksimum 40 mA dan memiliki 
resistor pull-up internal dari 20-50 K. Selain itu, beberapa pin memiliki 
fungsi khusus: 
a) Serial: 0 (RX) dan 1 (TX). Digunakan untuk menerima (RX) 
dan mengirimkan (TX) data TTL serial. Pin ini terhubung ke 
pin yang sesuai dari chip ATmega8U2 USB-to-Serial TTL. 
b) Eksternal Interupsi: 2 dan 3. Pin ini dapat dikonfigurasi untuk 
memicu interupsi pada nilai yang rendah, tepi naik atau jatuh, 
atau perubahan nilai. Lihat attachInterrupt () fungsi untuk 
rincian. 
c) PWM: 3, 5, 6, 9, 10, dan 11. Menyediakan 8-bit output PWM 
dengan analogWrite () fungsi. 
d) SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Pin ini 
mendukung komunikasi SPI menggunakan perpustakaan SPI. 
e) LED: 13. Teradapat built-in LED terhubung ke pin digital 13. 
Ketika pin adalah nilai TINGGI, LED menyala, ketika pin 
adalah RENDAH, itu off. 
Uno memiliki 6 input analog, diberi label A0 melalui A5, 
masing-masing menyediakan 10 bit resolusi yaitu 1024 nilai yang 
berbeda. Secara default sistem mengukur dari tanah sampai 5 volt. 
a) TWI: A4 atau SDA pin dan A5 atau SCL pin. Mendukung 
komunikasi. 
b) TWI. 
c) Aref. Referensi tegangan untuk input analog. Digunakan 




Arduino Uno dapat diprogram melalui software arduino yang 
dapat diunduh di situs resmi arduino. Atmega 328 pada arduino uno 
sudah terinstal bootloader yang mengijinkan kita mengupload kode 
program tanpa menggunakan hardware programmer eksternal. Program 
yang ditulis lewat software tersebut dinamakan sketches. Sketches 
tersebut ditulis di text editor dan disimpan dalam bentuk data 
berkekstensi .ino.  
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Selain itu juga pemrograman dapat dilakukan tanpa menggunakan 
bootloader melainkan melalui port In- Circuit Serial Programming  
(ICSP). Tampilan awal pada IDE terdapat pada Gambar 2.2. 
 
 
Gambar 2.2 Tampilan awal IDE Arduino 
 
Keterangan mengenai tampilan IDE pada Gambar 2.2 adalah 
sebagai berikut : 
1. Verify, berfungsi menguji apakah ada kesalahan pada program 
atau sketch. Apabila sketch sudah benar, maka sketch tersebut 
akan dikompilasi. Kompilasi adalah proses mengubah kode 
program kedalam kode mesin. 
2. Upload, berfungsi mengirimkan kode mesin hasil kompilasi ke 
board Arduino. 
3. New, berfungsi membuka sketch baru. 
4. Open, berfungsi membka sketch yang sudah ada. 
5. Save, berfungsi menyimpan hasil program yang ditulis di 
sketch 
6. Serial Monitor, berfungsi menampilkan data yang dikirim dan 
diterima melalui komunikasi serial. 
7. Sketch Page, berfungsi sebagai tempat untuk menulis program. 
8. Status Page, berfungsi mengetahui status proses ketika 




2.2 Sensor PIR (Passive Infra Red) 
Sensor Passive Infra Red merupakan alat elektronik yang 
mengukur radiasi sinar infra merah dari suatu objek dalam cakupan 
tertentu. Berbeda dengan sensor biasa yang menggunakan modul 
transmitter untuk memancarkan gelombang tersebut, sensor PIR hanya 
terdiri dari satu modul penerima saja. Sesuai dengan sifatnya yang pasif, 
sensor ini hanya merespons energi dari pancaran sinar infra merah pasif 
yang dimilki setiap benda yang terdeteksi. Benda tersebut merupakan 
benda yang memiliki perbedaan temperatur suhu dengan suhu 
lingkungan. 
Di dalam sensor PIR ini terdapat bagian-bagian yang mempunyai 
perannya masing-masing, yaitu Fresnel Lens, IR Filter, Pyroelectric 
sensor, amplifier, dan komparator. Sensor PIR ini bekerja dengan 
menangkap energi panas yang dihasilkan dari pancaran sinar inframerah 
pasif yang dimiliki setiap benda dengan suhu benda diatas nol mutlak. 
Seperti tubuh manusia yang memiliki suhu tubuh kira-kira 32 derajat 
celcius, yaitu merupakan suhu panas yang khas  terdapat pada 
lingkungan. Pancaran sinar infra merah inilah yang kemudian ditangkap 
oleh Pyroelectric sensor yang merupakan inti dari sensor PIR ini 
sehingga menyebabkan Pyroelectic sensor yang terdiri dari galium 
nitrida, caesium nitrat dan litium tantalate menghasilkan arus listrik. 
Arus listrik inilah yang akan menimbulkan tegangan dan dibaca secara 
analog oleh sensor, kemudian sinyal ini akan dikuatkan oleh penguat 
dan dibandingkan oleh komparator dengan tegangan referensi tert entu 
(keluaran berupa sinyal 1-bit). Jadi sensor PIR hanya akan 
mengeluarkan logika 0 dan 1, 0 saat sensor tdak mendeteksi adanya 
pancaran infra merah dan 1 saat sensor mendeteksi infra merah. Sensor 
PIR dirancang hanya untuk mendeteksi pancaran infra merah dengan 
panjang gelombang 8-14 mikrometer, selain panjang gelombang 
tersebut sensor tidak akan mendeteksinya.  
 




Untuk manusia sendiri memiliki suhu badan yang dapat 
menghasilkan pancaran infra merah dengan panjang gelombang antara 
9-10 mikrometer (nilai standar 9,4 mikrometer), panjang gelombang 
tersebut dapat terdeteksi oleh sensor PIR. Bentuk fisik dari sensor PIR 
dapat dilihat seperti pada gambar 2.3. 
 
2.3 Relay 
Dalam dunia elektronika, relay dikenal sebagai komponen yang 
dapat mengimplementasikan logika switching. Sebelum tahun 70-an, 
relay merupakan “otak” dari rangkaian driver. Baru setelah itu muncul 
PLC yang mulai menggantikan posisi relay. 
 Relay yang paling sederhana ialah relay elektromekanis seperti 
yang terdapat pada Gambar 2.4. Relay tersebut memberikan pergerakan 
mekanis saat mendapatkan energi listrik. Secara sederhana relay 
elektromekanis ini didefinisikan sebagai berikut : 
1. Alat yang menggunakan gaya elektromagnetik untuk menutup 
(atau membuka) kontak saklar. 




Gambar 2.4 Relay Elektromekanis 
 
 Secara umum, relay digunakan untuk memenuhi fungsi – fungsi 
berikut : 
1. Remote control : dapat menyalakan atau mematikan alat dari 
jarak jauh. 
2. Penguatan daya : menguatkan arus atau tegangan . Contoh : 
starting relay pada mesin mobil. 
3. Pengatur logika kontrol suatu sistem. 
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 Relay terdiri dari coil dan contact. Coil adalah gulungan kawat 
yang mendapat arus listrik, sedang contact adalah sejenis saklar yang 
pergerakannya tergantung dari ada tidaknya arus listrik di coil. Contact 
ada 2 jenis : Normally Open (kondisi awal sebelum diaktifkan open), 
dan Normally Closed (kondisi awal sebelum diaktifkan closed). 
 Secara sederhana berikut ini prinsip kerja dari relay seperti pada 
Gambar 2.5 adalah ketika coil mendapat energi listrik (energized), akan 
timbul gaya elektromagnet yang akan menarik armature yang berpegas, 
dan contact akan menutup. 
 
 
Gambar 2.5 Prinsip Kerja Relay 
  
Selain berfungsi sebagai komponen elektronik, relay juga mempunyai 
fungsi sebagai driver sistem. Sehingga relay mempunyai 2 macam 
simbol yang digunakan pada : 
1. Rangkaian listrik (hardware) 
2. Program (software) 









2.3.1 Jenis – Jenis Relay 
Seperti saklar, relay juga dibedakan berdasarkan pole dan throw 
yang dimilikinya. Berikut definisi pole dan throw : 
1. Pole : banyaknya contact yang dimiliki oleh relay 
2. Throw : banyaknya kondisi (state) yang mungkin dimiliki 
contact 
Berikut ini penggolongan relay berdasar jumlah pole dan throw : 
1. SPST (Single Pole Single Throw) 
2. DPST (Double Pole Single Throw) 
3. SPDT (Single Pole Double Throw) 
4. DPDT (Double Pole Double Throw) 
5. 3PDT (Three Pole Double Throw) 
6. 4PDT (Four Pole Double Throw) 
 
2.3.2 Relay Sebagai Driver 
Salah satu kegunaan utama relay dalam dunia industri ialah untuk 
implementasi logika kontrol dalam suatu sistem. Umumnya dikenal 
istilah driver relay sebagai cara untuk mengontrol kerja suatu sistem 
elektronika seperti motor, dan sebagainya. 
Timing relay adalah jenis relay yang khusus. Cara kerjanya ialah 
jika coil dari timing relay ON, maka beberapa detik kemudian, baru 
contact relay akan ON atau OFF (sesuai jenis NO/NC contact). Sedang 
latching relay ialah jenis relay digunakan untuk latching atau 
mempertahankan kondisi aktif input sekalipun input sebenarnya sudah 
mati. Cara kerjanya ialah jika latch coil diaktifkan, ia tidak akan bisa 
dimatikan kecuali unlatch coil diaktifkan. 
 
2.4 Motor 
Motor DC adalah motor listrik yang memerlukan suplai tegangan 
arus searah pada kumparan medan untuk diubah menjadi energi gerak 
mekanik. Kumparan medan pada motor dc disebut stator (bagian yang 
tidak berputar) dan kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang 
berputar). Motor arus searah, sebagaimana namanya menggunakan arus 
langsung yang tidak langsung/direct-undirectional. Motor DC memiliki 
manfaat yang sangat banyak dalam kehidupan sehari-hari dan dalam 
dunia industri. Motor DC memudahkan pekerjaan sehingga proses 
industri dapat berjalan efisien. Semakin banyak industri yang 
berkembang, maka akan semakin banyak mesin yang digunakan. 
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Semakin banyak mesin yang digunakan, maka semakin banyak 
penggunaan motor DC. 
 
2.4.1 Komponen Motor DC 
Motor DC memiliki beberapa komponen utama untuk dapat 
berputar seperti yang terdapat pada gambar 2.7.  
 
         
Gambar 2.7 Konstruksi Motor DC 
 
1. Badan Mesin 
Badan mesin ini berfungsi sebagai tempat mengalirnya fluks 
magnet yang dihasilkan kutub magnet, sehingga harus terbuat 
dari bahan ferromagnetik. Fungsi lainnnya adalah untuk 
meletakkan alat-alat tertentu dan mengelilingi bagian-bagian 
dari mesin, sehingga harus terbuat dari bahan yang benar-benar 
kuat, seperti dari besi tuang dan plat campuran baja. 
2. Inti Kutub 
Inti kutub magnet dan belitan penguat magnet ini berfungsi 
untuk mengalirkan arus listrik agar dapat terjadi proses 
elektromagnetik. Adapun aliran fluks magnet dari kutub utara 
melalui celah udara yang melewati badan mesin. 
3. Sikat-sikat 
Sikat - sikat ini berfungsi sebagai jembatan bagi aliran arus 
jangkar dengan bebas, dan juga memegang peranan penting 
untuk terjadinya proses komutasi. 
4. Komutator 
Komutator ini berfungsi sebagai penyearah mekanik yang akan 
dipakai bersama-sama dengan sikat. Sikat-sikat ditempatkan 
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sedemikian rupa sehingga komutasi terjadi pada saat sisi 
kumparan berbeda. 
5. Jangkar 
Jangkar dibuat dari bahan ferromagnetic dengan maksud agar 
kumparan jangkar terletak dalam daerah yang induksi 
magnetiknya besar, agar ggl induksi yang dihasilkan dapat 
bertambah besar. 
6. Belitan Jangkar 
Belitan jangkar merupakan bagian yang terpenting pada mesin 
arus searah, berfungsi untuk tempat timbulnya tenaga putar 
motor. 
 
2.4.2 Prinsip Kerja Motor DC 
Pada gambar 2.8 adalah kaidah tangan kiri yang diperkenalkan 
oleh Fleming untuk memudahkan kita memahami fenomena induksi 
elektromagnetik pada motor listrik.. Sekarang yang perlu diingat adalah 
dengan kaidah tangan kiri seperti ini maka jari tengah menunjukkan arah 
arus listrik, jari telunjuk menunjukkan arah medan magnet, sedangkan 
ibu jari menunjukkan gaya dorong yang terjadi akibat fenomena induksi 
elektromagnetik. Arah dari ketiga parameter pada kaidah tangan kiri ini 
berlaku untuk semua motor listrik dan bekerja secara alami selayaknya 
mengenal gaya gravitasi bumi maupun gaya tarik menarik antara dua 
kutub magnet yang berbeda. 
 
 
Gambar 2.8 Kaidah tangan kiri Fleming 
 
Pada Motor DC jika arus lewat pada suatu konduktor, timbul 
medan magnet di sekitar konduktor. Medan magnet hanya terjadi di 
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sekitar sebuah konduktor jika ada arus mengalir pada konduktor 
tersebut. Arah medan magnet ditentukan oleh arah aliran arus pada 
konduktor, seperti yang terlihat pada gambar 2.9. 
 
 
Gambar 2.9 Arah arus pada motor DC 
 
Pada motor dc, daerah kumparan medan yang dialiri arus listrik 
akan menghasilkan medan magnet yang melingkupi kumparan jangkar 
dengan arah tertentu. Konversi dari energi listrik menjadi energi 
mekanik (motor) maupun sebaliknya berlangsung melalui medan 
magnet, dengan demikian medan magnet disini selain berfungsi sebagai 
tempat untuk menyimpan energi, sekaligus sebagai tempat 
berlangsungnya proses perubahan energi. 
Untuk menentukan arah putaran motor digunakan kaedah 
Flamming tangan kiri. Kutub-kutub magnet akan menghasilkan medan 
magnet dengan arah dari kutub utara ke kutub selatan. Jika medan 
magnet memotong sebuah kawat penghantar yang dialiri arus searah 
dengan empat jari, maka akan timbul gerak searah ibu jari. Gaya ini 
disebut gaya Lorentz, yang besarnya sama dengan F. Prinsip motor 
 adalah aliran arus di dalam penghantar yang berada di dalam pengaruh 
medan magnet akan menghasilkan gerakan. Besarnya gaya pada 
penghantar akan bertambah besar jika arus yang melalui penghantar 
bertambah besar. 
 
2.5 Power Supply 
Power supply atau yang dikenal juga dengan catu daya adalah 
sebuah perangkat keras yang mampu menyuplai tegangan listrik secara 
langssung dari sumber tegangan listrik ke tegangan listrik yang lainnya. 
Atau dengan kata lain merubah arus AC (arus bolak-balik) menjadi arus 
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DC (arus searah) untuk menyuplai berbagai perangkat elektronik yang 
biasanya membutuhkan arus listrik DC. 
Di dalam power supply terdapat komponen-komponen yang 
mempunyai fungsinya masing-masing untuk mencapai output tegangan 
yang diinginkan. Seperti transformator yang digunakan untuk 
menurunkan tegangan 220 VAC menjadi 12 volt atau sesuai kebutuhan. 
Tetapi yang perlu diingat adalah sifat tegangan tersebut masih 
merupakan tegangan AC dan belum menjadi tegangan DC.  Untuk 
mengubahnya menjadi tegangan DC dibutuhkan rangkaian penyearah 
(rectifier) yang pada umumnya menggunakan dioda. Rangkaian rectifier 
dibedakan menjadi dua yaitu full wave rectifier dan half wave rectifier.  
 
2.5.1 Rangkaian Half Wave Rectifier 
Penyearah setengah gelombang (half wave rectifier) adalah 
sistem penyearah yang menggunakan satu blok dioda tunggal (bisa satu 
dioda atau banyak dioda yang diparalel) untuk mengubah tegangan 
dengan arus bolak-balik (AC) menjadi tegangan dengan arus searah 
(DC). Prinsip kerja penyearah setengah gelombang memanfaatkan 
karakteristik dioda yang hanya bisa dilalui arus satu arah saja. Disebut 
penyearah setengah gelombang karena penyearah ini hanya melewatkan  
siklus positif dari sinyal AC. 
Rangkaian penyearah setengah gelombang banyak dipakai pada 
power supply dengan frekuensi tinggi. Sistem penyearah setengah 
gelombang kurang baik diaplikasikan pada frekuensi rendah seperti jala -
jala listrik rumah tangga dengan frekuensi 50Hz karena membuang satu 
siklus sinyal AC dan mempunyai ripple yang besar pada keluaran 
tegangan DC-nya sehingga membutuhkan kapasitor yang besar. 
 
Gambar 2.10 Rangkaian half wave rectifier 
 
Contoh rangkaian penyearah setengah gelombang digambarkan 
pada ilustrasi gambar 2.11 dimana tegangan input dengan arus bolak-
balik melewati satu dioda penyearah kemudian pada outputnya tampak 
17 
 
melewatkan "gunung" dari sinyal sinus dan menghambat fase 
lembahnya. Hal ini mengakibatkan keluaran dari penyearah setengah 
gelombang memiliki banyak ripple dan membutuhkan kapasitor yang 
besar untuk menghaluskannya. 
 
 
Gambar 2.11 Gelombang half wave rectifier 
 
Perhitungan tegangan DC keluaran dari penyearah setengah 
gelombang mengacu pada kondisi saat fasa on dan off pada gelombang 
output. Pada saat fase positif, dioda menghantar sehingga tegangan 
keluaran saat itu sama dengan Vmax dari sinyal input. Kemudian saat 
fase negatif, dioda tidak menghantar sehingga tegangan keluaran pada 
fase ini sama dengan nol. 
 
Gambar 2.12 Gelombang half wave rectifier 
 
2.5.2 Rangkaian Full Wave Rectifier 
Penyearah gelombang penuh (full wave rectifier) adalah sistem 
penyearah yang menyearahkan semua siklus gelombang sinus 
menggunakan dua blok dioda (satu blok dioda bisa berupa satu atau 
beberapa dioda yang dipararel) yang bekerja secara komplenen. Satu 
dioda bekerja pada fase siklus positif dan satu dioda bekerja pada fase 
siklus negatif yang telah dibalik. Oleh karena itu penyearah gelombang 
penuh identik dengan penggunaan transformator center tap (CT) yang 
memiliki dua buah output sinyal AC dengan fase berkebalikan. 
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Rangkaian penyearah gelombang penuh menghasilkan tegangan 
DC dengan ripple yang lebih sedikit dibanding penyearah setengan 
gelombang. Hal ini karena gelombang yang dihasilkan lebih rapat yaitu 
hasil penggabungan dari siklus s inyal sinus positif dan siklus sinyal 
sinus negatif yang telah dibalik menjadi siklus positif. Jadi penyearah 
akan tetap mengeluarkan output pada periode gunung dan lembah dari 
sinyal sinus. 
Sebuah rangkaian penyearah gelombang penuh dibangun dari 
sebuah transformator CT dengan dua dioda penyearah. Fungsi 
transformator CT adalah menghasilkan dua buah sinyal sinus dengan 
fase yang berkebalikan. Satu lilitan menghasilkan fase yang sama 
dengan input dan satu lilitan yang lain menghasilkan fase yang 
berkebalikan dari sinyal input. 
 
Gambar 2.13 Rangkaian full wave rectifier 
 
Dengan dua sinyal AC yang saling berbeda fase ini maka kedua 
dioda yang masing-masing berfungsi sebagai penyearah setengah 
gelombang dapat bekerja secara bergantian. Satu dioda menyearahkan 
siklus positif dari lilitan atas dan satu dioda kemudian ganti 
menyearahkan siklus positif dari lilitan bawah yang merupakan balikan 
fase dari siklus negatif sinyal input AC. 
 




2.6 Pengkondisisan Sinyal 
Pengkondisi sinyal merupakan suatu operasi elektronik untuk 
mengkonversi sinyal tersebut menjadi sinyal yang sesuai dengan 
komponen elektronik lain yang diperlukan di dalam sistem kontrol. 
Pengkondisian sinyal dibagi menjadi dua bagian, yaitu pengkondisi 
sinyal secara analog dan secara digital. Pengkondisian secara analog 
menghasilkan sinyal keluaran yang masih merepresentasikan sinyal 
analog yang variabel. Pada aplikasi pemrosesan digital, beberapa 
pengkondisi sinyal analog tertentu dilakukan sebelum konversi analog 
ke digital dikerjakan. 
Sebuah sensor menghasilkan nilai variabel dalam besaran listrik 
setelah melewati proses konversi. Tentunya besar sinyal ini bergantung 
terhadap karakteristik materialnya. Agar sinyal yang dihasilkan oleh 
sebuah sensor sesuai dengan yang diinginkan maka harus dikonversi 
setelah mendapatkan keluarannya. Karakteristik material di dalam 
sensor tidak dapat diubah karena sensor tersebut sudah menjadi satu 
kesatuan yang terintegrasi. 
Hanya industri pembuat sensor tersebut yang mampu 
merubahnya, sehingga hanya ada pilihan yang sedikit untuk diterapkan 
ke sistem kontrol nantinya. Sebagai contoh adalah cadmium sulfida 
mempunyai nilai resistansi yang bervariasi yang berkebalikan dan tidak 
linear berdasarkan intensitas cahaya. Pengkondisi sinyal secara analog 
diperlukan dalam kasus ini untuk merubah sinyal yang dihasilkan 
tersebut untuk dihubungkan dengan komponen lain dalam sisten kontrol. 
Tentunya konversi ini dilakukan secara elektris. Supaya sinyal 
output sensor yang diperlukan dapat diproses lebih lanjut oleh proses 
pengondisian sinyal. Beberapa jenis pengondisian sinyal analog antara 
lain: 
1.  Perubahan Level Sinyal 
Satu dan sebagian besar tipe pengkondisi sinyal melibatkan 
perubahan level sinyal dan suatu tegangan yang mewakili 
sebuah variabel proses. Contohnya suatu keluaran tegangan 
sensor bervariasi antara 0,2 V sampai 0,6 V sebagai 
perubahan variabel proses terhadap kisaran pengukuran. 
Bagaimanapun, suatu alat dengan sensor ini harus mempunyai 
keluaran tegangan bervariasi dan 0 volt sampai 5 vo lt untuk 





2.  Linierisasi 
Suatu perancangan kontrol proses mempunyai sejumlah 
pilihan karakteristik keluaran sensor terhadap variabel 
proses. Sering kali hubungan yang terjadi antara masukan 
dan keluaran adalah tidak linier. Sebagai contoh keluaran 
sensor bervariasi dengan tidak linier terhadap variabel 
proses, suatu s irkuit penglinier idealnya adalah sebagai 
pengkondisi keluaran sensor sehingga tegangan yang 
dihasilkan menjadi linier terhadap variabel proses. Sirkuit 
demikian sulit untuk dirancang dan biasanya beroperasi 
dengan suatu batas. 
3. Konversi 
Terkadang pengkondisi sinyal digunakan untuk 
mengkonversi satu tipe variasi listrik menjadi yang lain. 
Sejumlah sensor mempunyai prinsip kerja sebagai 
perubahan resistansi terhadap variabel dinamik. Transmisi 
sinyal merupakan tipe konversi yang penting yang 
berkaitan dengan kontrol proses standar dan 
pentransmisian sinyal sebagai level arus 4-20 mA dalam 
kabel. Pengkonversian tegangan analog ke digital 
menggunakan analog to digital converter (ADC). 
Konversi sinyal analog biasanya memerlukan penyesuaian 
pengukuran sinyal analog agar sepadan terhadap input 
yang diperlukan untuk ADC. 
4. Filtering dan Impedance Matching 
Seringkali sinyal-sinyal palsu dengan tingkat yang patut 
diperhitungkan nampak dalam lingkungan industri, seperti 
sinyal frekuensi 60 Hz. Dalam banyak kasus hal ini 
memerlukan high-pass, low-pass atau penyaring untuk 
menghilangkan sinyal-sinyal yang tak diinginkan. 
Penyaringan semacam itu dapat dilakukan filter pasif 
dengan hanya menggunakan resistor, kapasitor, dan 
induktor atau filter aktif, menggunakan gain dan feedback. 
Penyepadanan impedansi merupakan elemen penting dan 
suatu pengkondisi sinyal ketika impedansi internal 
transduser atau impedansi garis dapat menyebabkan eror 
pada pengukuran dinamik variabel. Kedua jaringan pasif 




2.7 Voltage Divider 
Voltage divider atau pembagi tegangan adalah suatu rangkaian 
sederhana yang mengubah tegangan besar menjadi tegangan yang lebih 
kecil. Fungsi dari pembagi tegangan adalah untuk membagi tegangan 
input menjadi satu atau beberapa tegangan output yang diperlukan oleh 
komponen lainnya di dalam rangkaian. Hanya dengan menggunakan dua 
buah resistor atau lebih dan tegangan input (seperti pada gambar 2.15), 
telah mampu membuat sebuah rangkaian pembagi tegangan  yang 
sederhana. Pada dasarnya, rangkaian pembagi tegangan terdiri dari dua 
buah resistor yang dirangkai secara seri. Aturan pembagi tegangan 
sangat sederhana, yaitu tegangan input dibagi secara proporsional sesuai 
dengan nilai resistansi dua resistor yang dirangkai seri. 
 
 
Gambar 2.15 Rangkaian pembagi tegangan 
 
2.8 Limit Switch 
Limit switch atau saklar pembatas merupakan jenis saklar yang 
dilengkapi dengan katup yang berfungsi menggantikan tombol. Prinisp 
kerja limit switch sama seperti saklar push on yaitu hanya akan 
menghubung pada saat katubnya ditekan pada batas penekanan tertentu 
yang telah ditentukan dan akan memutus pada saat katup tidak ditekan. 
Limit switch termasuk dalam kategori sensor mekanis yaitu sensor yang 
akan memberikan perubahan elektrik saat terjadi perubahan mekanik 
pada sensor tersebut. Penerapan dari limit switch adalah sebagai sensor 
posisi suatu benda (objek) yang bergerak. 
Prinsip kerja limit switch diaktifkan dengan penekanan pada 
tombolnya pada batas/daerah yang telah ditentukan sebelumnya 
sehingga terjadi pemutusan atau penghubungan rangkaian dari rangkaian 
tersebut. Limit switch memiliki dua kontak yaitu NO (normally open) 
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dan kontak NC (normally close) dimana setelah satu kontak akan aktif 
jika tombolnya tertekan. Konstruksi dan simbol limit switch dapat dilihat 
pada gambar 2.17. Limit switch pada umumnya digunakan untuk 
aplikasi seperti: 
a. Memutuskan dan menghubungkan rangkaian menggunakan objek 
atau benda lain 
b. Menghidupkan daya yang besar dengan sarana yang kecil 
c. Sebagai sensor posisi atau kondisi suatu objek 
 
 
Gambar 2.16 Limit Switch 
 
 









Setelah mendapat teori penunjang yang mendasari pembuatan 
tugas akhir ini. Perencanaan dilakukan agar alat yang dibuat sesuai 
dengan teori penunjang yang dimiliki dengan menerapkannya ke dalam 
perancangan dan pembuatan alat yang bertujuan agar memiliki hasil 
sesuai yang diharapkan. Perancangan yang dilakukan terdiri atas 
perencanaan hardware yang meliputi perancangan rangkaian elektrik, 
perancangan mekanik dan perancangan software berupa program yang 
dibuat. 
3.1 Perancangan Hardware 
Perancangan hardware yang dilakukan dengan merancang 
rangkaian elektronik dan rangkaian mekanik. Komponen alat-alat yang 
dibuat meliputi: 
a. Power Supply 
b. Driver Relay 
c. Sensor Passive Infra Red (PIR) 
d. Limit Switch 
e. Kontroler Arduino 
Hubungan antara komponen-komponen tersebut digambarkan 
melalui diagram blok yang menggambarkan cara kerja sistem secara 












Gambar 3.1 Diagram blok alat yang dibuat 
 
Pada diagram blok di atas limit switch digunakan sebagai sensor 
yang nantinya akan menghentikan putaran motor. Kemudian data dari 
limit switch maupun sensor PIR diolah oleh kontroler arduino uno. 
PIR 1 
PIR 2 
Limit Switch 1 







Selain berfungsi mengolah data, arduino juga digunakan untuk 
meneruskan data tersebut ke driver relay untuk menggerakkan motor dc 
yang menjadi penggerak pintu sehingga pintu dapat membuka dan 
menutup secara otomatis. 
Selain diagram blok gambar 3.1 perancangan sistem juga 
dilakukan agar memenuhi tujuan alat yang dibuat. Sistem yang dibuat 



















Gambar 3.3 Diagram blok sistem driver relay 
 
 
Pada diagram blok gambar 3.2 di atas menggambarkan arduino 
uno, input untuk arduino uno dari sensor PIR dan limit switch. 
Sedangkan output dari arduino uno untuk driver relay yang akan 
diteruskan ke motor dc untuk menggerakkan pintu geser. Input power 
hanya sebagai penyuplai tegangan untuk arduino dari power supply. 
Sedangkan pada diagram blok gambar 3.3 menggambarkan 
driver relay, inputnya berasal dari arduino dan input power hanya 
sebagai penyuplai tegangan 5V untuk driver relay dari power supply, 
sedangkan tegangan 12V dari adaptor yang digunakan untuk menyuplai 










Output Arduino UNO 
Driver Relay Motor DC 
25 
 
3.1.1 Perancangan Power Supply 
Power Supply merupakan alat yang berfungsi sebagai sumber 
tegangan listrik dc pada rangkaian Tugas Akhir ini yang mana sumber 
tegangan untuk power supply diperoleh dari sumber tegangan listrik 
220Vac. Alat ini digunakan sebagai sumber tegangan +5V dan +12V 
pada rangkaian. Tegangan +5V untuk rangkaian kontroler arduino, 
rangkaian sensor PIR dan driver relay. Sedangkan tegangan +12V untuk 
motor dc dan juga driver relay. Pada rangkaian seperti pada gambar 3.4 
terdiri atas transformator sebagai penurun tegangan, dioda yang 
berfungsi sebagai penyearah tegangan, regulator untuk membatasi 
tegangan output yang diinginkan, TIP yang berfungsi untuk 
membesarkan arus dan kapasitor sebagai penyaring tegangan. 
 
 
Gambar 3.4 Skematik Power Supply +5Vdc dan +12Vdc 
 
3.1.2 Perancangan Rangkaian Driver Relay 
Relay merupakan komponen elektronika berupa saklar elektronis. 
Saklar elektronis ini didasarkan oleh prinsip kerja coil yang mana ketika 
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ujung – ujung solenoid terdapat perbedaan tegangan potensial dab 
solenoid dialiri arus listrik, tuas akan tertarik karena adanya gaya 
magnet yang terjadi pada solenoid sehingga kontak saklar akan 
menutup. Pada saat arus dihentikan, gaya magnet akan hilang, tuas akan 
kembali ke posisi semula dan kontak saklar kembali terbuka. 
Rangkaian driver relay digunakan sebagai driver untuk 
menjalankan motor penggerak pintu. Driver relay menghubungkan 
motor penggerak pintu dengan arduino sehingga arduino dapat 
mengontrol motor penggerak pintu. Alasannya karena tegangan yang 
dikeluarkan arduino hanyalah +5V sedangkan motor penggerak pintu 




Gambar 3.5 Skematik driver relay 
 
Pada rangkaian ini kami membuat dua buah rangkaian driver 
relay, yaitu untuk proses membuka dan menutupnya pintu. Relay yang 
digunakan adalah SPDT dengan keluaran 12 volt yang terhubung 
dengan optocoupler. Pada gambar 3.7 adalah rangkaian skematik driver 
relay yang digunakan pada tugas akhir ini. Pin 1 dari optocoupler 
terhubung dengan pin 8 pada arduino sedangkan pin 4 terhubung dengan 




3.1.3 Perancangan Sensor PIR 
Sensor yang digunakan pada Tugas akhir iniyaitu menggunakan 
sensor passive infra red dengan tipe GH781. Output dari sensor PIR ini 
active low yang berarti cara kerjanya saat sensor tidak  mendeteksi 
adanya gerakan manusia maka outputnya menjadi logic 1, sedangkan 
apabila sensor ini mendeteksi adanya gerakan manusia maka outputnya 
menjadi logic 0. Perangkat sensor PIR ini langsung terhubung dengan 
kaki pin 2 dan 3 pada kontroler arduino. 
 
3.1.4 Perancangan Limit Switch 
Rangkaian limit switch pada alat ini berfungsi sebagai input ke 
motor yang nantinya digunakan untuk menghentikan putaran motor. 
Limit switch ini akan disetting pull up, sehngga saat limit switch tidak 




Gambar 3.6 Skematik Limit Switch 
 
3.1.5 Mikrokontroler Arduino Uno 
Kontroler Arduino Uno dapat langsung digunakan dan 
difungsikan sebagai sistem minimum mikrokontroler. Perangkat yang 
dihubungkan kepada arduino adalah sensor PIR, limit switch, dan juga 
driver relay. Tabel berikut adalah rincian pemakaian pin – pin input dan 




Tabel 3.1 Diagram Pemakaian Pin I/O Arduino 
A.Pin Digital Perangkat 
1 6,7 Limit switch 
2. 2 PIR 1 
3. 3 PIR 2 
4. 8,9 Driver relay 
B . Pin Power  
1 5v 5v DC 
2 Gnd Ground 
 
3.2 Perancangan Mekanik 
Perancangan miniatur pintu geser terdiri dari kotak berbentuk 
persegi panjang yang digunakan untuk meletakkan rangkaian elektrik 
dari pintu geser. Dan mekanik untuk menggerakkan pintu geser tersebut 
terbuat dari sebuah cd-rom dari sebuah CPU komputer bekas yang sudah 
tidak terpakai lagi, kami hanya menggunakan jalur gerigi yang terdapat 
pada tempat cd-rom tersebut beserta gear-nya.  
Prinsip kerja dari pintu geser ini yaitu pintu akan terbuka secara 
otomatis bila sensor PIR membaca adanya input yang berupa suhu tubuh 
manusia dan diteruskan ke arduino. Kemudian output dari arduino 
tersebut diteruskan ke driver relay untuk menggerakkan motor 
penggerak pintu. Miniatur pintu geser ini hanya menggunakan satu pintu 
yang akan membuka secara otomatis dengan ukuran tertentu, sedangkan 
motor penggeraknya berada di bagian bawah pintu. Di bagian atas pin tu 
ialah tempat untuk meletakkan sensor PIR. Gambar berikut 
menunjukkan rancangan mekanik pintu geser. 
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Gambar 3.8 Rancangan miniatur tampak samping 
 
3.3 Perancangan Software 
Perancangan software berupa sederet program untuk 
menjalankan hardware sesuai dengan tujuan. Program yang digunakan 
untuk mengunggah program ke dalam memori arduino menggunakan 
software arduino. Program pada arduino adalah berupa program untuk 
menggerakkan motor yang merupakan penggerak dari pintu geser 
otomatis bila menerima input dari sensor PIR. Program dimulai dari 
pembacaan sensor PIR yang mendeteksi adanya input yang sesuai atau 
tidak. Dan diakhiri dengan pintu yang mengenai limit switch. Berikut 



















PENGUJIAN DAN ANALISA DATA 
 
Setelah tahapan perancangan dan pembuatan alat telah 
dilaksanakan ,  maka dilakukan tindakan pengujian dan analisa data. Hal 
ini bertujuan untuk mengetahui bahwa apakah alat telah bekerja sesuai 
dengan yang diharapkan. Pada bab ini akan dibahas tentang pengujian 
dan analisa baik itu pada hardware dan software yang mendukung dari 
dibuatnya tugas akhir secara keseluruhan. 
 
4.1 Pengujian Hardware 
Pada pembuatan rangkaian elektronika, sebelum dilakukan 
penyambungan antar rangkaian terlebih dahulu dilakukan pengujian 
terhadap rangkaian tersebut. Hal ini dilakukan untuk mengetahui hasil 
dari tiap-tiap rangkaian sebelum dilakukan pengujian alat secara 
keseluruhan. 
 
4.1.1. Pengujian Rangkaian Power Supply 
Pada rangkaian power supply dilakukan pengujian dengan cara 
mengukur tegangan keluaran dari power supply dengan menggunakan 
multimeter digital. 
Perancangan power supply yang direncanakan memiliki nilai 
keluaran tegangan 5 V DC ,setelah dilakukan pengujian didapatkan hasil 
pengukuran : 
 













Dari hasil pengujian di atas dari kelima sample pengukuran 
didapatkan nilai rata-rata tegangan keluaran sebesar 4,97 V DC . 
Sehingga diketahui persentase kesalahan : 
 
% Error untuk supply +5 Volt  = [(5-4.97)/5] x 100 %=
 0,6 % 
Persentase error sebesar 0,6 % atau 4,97 V  masih dalam jangkauan nilai 
yang diijinkan oleh beberapa peralatan seperti arduino, sensor dan lain – 
lain sehingga dapat digunakan sebagai penyedia daya pada peralatan – 
peralatan tersebut 
 
4.1.2. Pengujian Arduino 
Pengujian pada arduino adalah untuk mengetahui nilai tegangan 
port – port digital I/O nya ketika mengeluarkan sinyal high maupun low.  
 






0 4,82 0,001 
1 4,85 0,001 
2 4,80 0,001 
3 4,87 0,001 
4 4,89 0,001 
5 4,82 0,001 
6 4,85 0,001 
7 4,80 0,001 
8 4,87 0,001 
9 4,89 0,001 
10 4,82 0,001 
11 4,85 0,001 
12 4,80 0,001 
13 4,87 0,001 
 
Dari hasil pengujian di atas diketahui bahwa pada kondisi active 
high tegangan pin – pin I/O bernilai 4,82 - 4,89 V yang berada pada 
jangkauan kerja logika 1 TTL (2 – 5,5 V) . Sedangkan pada kondisi 
active low tegangan  pin – pin I/O bernilai 0,001 – 0,002 V yang berada 
pada jangkauan kerja logika 0 TTL (0 – 0,8 V) . Sehingga diketahui 
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semua pin digital I/O pada arduino dapat digunakan dengan baik pada 


































Script program Arduino UNO secara keseluruhan. 
 
#include <LiquidCrystal.h> 
LiquidCrystal lcd(7, 6, 5, 4, 3, 2); 
int level;  
char dataLB, dataLT, dataLA, dataLevel, isi, buang, LB, LT, LA, on;  
void setup() 
{ 
  Serial.begin(9600);   
  pinMode(13,INPUT);     
  pinMode(A0,INPUT);   
  pinMode(A2,OUTPUT); 
  pinMode(10,INPUT);   
  pinMode(A3,OUTPUT); 
  pinMode(11,INPUT);   
  pinMode(A4,OUTPUT); 
  pinMode(12,INPUT);     
  pinMode(A1,INPUT);     
  pinMode(9,OUTPUT);    
  pinMode(8,OUTPUT);    




 lcd.clear();  
 
//sintak pembacaan data dari LV  
if(Serial.available())   
{ 
 dataLB=Serial.read ();      
 dataLT=Serial.read ();      
 dataLA=Serial.read ();     
 dataLevel=Serial.read (); 
















//sintaks indikator ON/OFF 





//sintaks isi tangki 
if ((digitalRead(13) == HIGH) && (digitalRead(A1) == HIGH)) 
{ 
    level++;   
    buang=' ';  
    isi='U';  
     
    //sintaks LCD isi tangki 
    lcd.clear();  
    lcd.setCursor(0,0); 
    lcd.print ("KATUP ISI ON"); 
    lcd.setCursor(0,1); 
    lcd.print ("LEVEL:"); 
    lcd.setCursor(8,1); 
    lcd.print(level); 
   
  //jika saat pengisian,switch kosongkan tangki ON 
  if ((digitalRead(13) == HIGH) &&(digitalRead(A0) == HIGH)) 





  isi=' '; 
A-3 
 
 buang=' '; 
   
  //sintaks LCD level tangki tetap 
  lcd.clear();  
  lcd.setCursor(0,0); 
  lcd.print ("KEDUA KATUP OFF"); 
  lcd.setCursor(0,1); 
  lcd.print ("LEVEL:"); 
  lcd.setCursor(8,1); 
  lcd.print(level); 
} 
 
//sintaks pengosongan tangki 
if ((digitalRead(A0) == HIGH) && (digitalRead(A1) == HIGH)) 
{ 
    level--;   
    buang='D'; 
 
    //sintaks LCD pembuangan isi tangki 
    lcd.clear(); 
    lcd.setCursor(0,0); 
    lcd.print ("KATUP BUANG ON"); 
    lcd.setCursor(0,1); 
    lcd.print ("LEVEL:"); 
    lcd.setCursor(8,1); 
    lcd.print(level); 
} 
 
if ((isi=='U') && (buang=='D'))  
{  
  //sintaks LCD level tangki tetap 
  lcd.clear(); //bersihkan LCD 
  lcd.setCursor(0,0); 
  lcd.print ("KEDUA KATUP ON"); 
  lcd.setCursor(0,1); 
  lcd.print ("LEVEL:"); 
  lcd.setCursor(8,1); 





//sintak kirim indikator ke LV 
//nyalakan Level Bawah dr PLC>>LV 





//nyalakan LT PLC>>LV 





//nyalakan LA PLC>>LV 














































































































1. Rangkaian Power Supply 
 
 
2. Arduino UNO 
 
 


































Dari tugasakhir yang telah kami kerjakan, kami 
dapatmenyimpulkanbahwa: 
1. Sistem yang dibuat tidak bisa bekerja apabila listrik PLN 
padam dikarenakan belum adanya tenaga listrik cadangan. 
2. Sensor pada limitswitch mampu menghentikan putaran motor 
yang diolah oleh kontroler arduino uno. 
3. Arduino uno dapat digunakan dan difungsikan sebagai sistem 
minimum mikrokontroler. 
4. Driver relay menggunkan input yang berasal dari arduino 
yang digunakan untuk menyuplai tegangan motor DC 
 
5.2. Saran 
Untuk pengembangan dan penyempurnaan dari tugas akhir ini, 
maka diberikan beberapa saran sebagai berikut : 
1. Pengujian pada arduino diharapkan dapat mengetahui nilai 
tegangan port digital I/O ketika mengeluarkan sinyal high 
maupun low.  
2. Semua pin digital I/O pada arduino diharapkan dapat 
digunakan dengan baik pada saat activehigh dan activelow 
3. Sumber tegangan untuk powersupply dapat diperoleh dari 
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